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(54) Verfahren zur Ausrichtung und Kontrolle der Ausrichtung eines 
Verkehrsüberwachungsgerätes

(57) Verfahren zur Ausrichtung und Kontrolle der
Ausrichtung eines Verkehrsüberwachungsgerätes
(VÜG) bei dem mit einer Kamera 1, die fest mit einem
Messsensor 3 des VÜG verbunden ist, mehrere aufein-
anderfolgende Abbildungen eines den Objektbereich der
Kamera 1 durchfahrenden Fahrzeuges erstellt werden,

wobei aus den Abbildungen, während die Kamera 1 ver-
kippt wird, die Lage einer Ist-Horizontlinie HL ist wieder-
holt errechnet und in die nachfolgenden Abbildungen
projiziert wird bis die projizierte Ist-Horizontlinie HL ist ent-
sprechend einer vorgegebenen Soll-Horizontlinie HL soll,
verläuft, womit die Kamera 1 zur Fahrbahnoberfläche
ausgerichtet ist.
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Beschreibung

[0001] In der Verkehrsüberwachung kommen Ver-
kehrsüberwachungsgeräte (VÜG) zum Einsatz die zur
Fahrbahn ausgerichtet werden müssen, um definierte
Messbedingungen zu schaffen. Insbesondere wenn es
sich um mobile VÜGs handelt kommt es darauf an, dass
das Einrichten nur einen geringen Zeitaufwand erfordert.
Schwierig ist dabei insbesondere, das VÜG so einzurich-
ten, dass die Messachse bzw. die Messebene ohne Win-
kelverkippung zur Fahrbahn aufgestellt wird.
[0002] Ein VÜG umfasst insbesondere einen
Messsensor. Dabei kann es sich z. B. um eine Videoka-
mera, einen Laserscanner oder einen Radar-Sensor
handeln.
[0003] Eine Videokamera wird in Abhängigkeit davon
ob sie seitlich oder oberhalb der Fahrbahn angeordnet
wird, so ausgerichtet, dass ihre Kameraachse einen vor-
gegebenen vertikalen Winkel mit der Fahrbahnoberflä-
che, die als eine horizontale Ebene angenommen wird,
einschließt. Dieser Winkel kann auch 0° sein, womit die
Empfängermatrix der Kamera, auf der die Kameraachse
senkrecht steht, senkrecht zur Fahrbahnoberfläche ver-
läuft und nicht zu dieser geneigt ist. Des Weiteren darf
die Empfängermatrix nicht gegenüber der Fahr-
bahnoberfläche verdreht sein, das heißt die Zeilen der
Empfängerfläche müssen auf einer Linie parallel zur
Fahrbahnoberfläche verlaufen. Eine Videokamera so
einzurichten, dass die Empfängermatrix und damit die
Videokamera unter einem vorgegebenen Winkel bzw.
nicht zur Fahrbahnoberfläche geneigt und nicht zur Fahr-
bahnoberfläche verdreht angeordnet ist, ist eine Mög-
lichkeit zur Anwendung des erfindungsgemäßen Verfah-
rens.
[0004] Auch ein Radar-Sensor wird in Abhängigkeit
davon, ob er seitlich oder oberhalb der Fahrbahn ange-
ordnet wird, so ausgerichtet, dass seine Radarachse ei-
nen vorgegebenen vertikalen Winkel mit der Fahr-
bahnoberfläche einschließt, der bei seitlicher Aufstellung
üblicherweise 0° beträgt. Einen Radar-Sensor so einzu-
richten, dass die Radarachse unter einem vorgegebenen
Winkel, der auch 0° betragen kann zur Fahrbahnoberflä-
che geneigt, soll eine weitere Möglichkeit zur Anwendung
des erfindungsgemäßen Verfahrens sein.
[0005] Die Ausrichtung der Kameraachse einer Video-
kamera oder der Radarachse eines Radarsensors in ho-
rizontaler Richtung zur Fahrtrichtung bzw. zum Fahr-
bahnrand ist nicht Gegenstand des Verfahrens.
[0006] Ein Laserscanner mit einem Messbereich von
180° oder größer wird regelmäßig so neben der Fahr-
bahn positioniert, dass seine Mittelachse mit der Fahrt-
richtung einen horizontalen Winkel von 90° und einen
vertikalen Winkel von 0° einschließt, womit die Scanebe-
ne parallel zur Fahrbahnoberfläche verläuft. Bei einer An-
ordnung oberhalb der Fahrbahn sind die Winkelverhält-
nisse umgekehrt, d. h. die Scanebene verläuft senkrecht
zur Fahrbahnoberfläche ausgerichtet. Einen Laserscan-
ner so einzurichten, dass seine Scanebene parallel zur

Fahrbahnoberfläche verläuft ist ebenfalls eine Möglich-
keit zur Anwendung des erfindungsgemäßen Verfah-
rens.
[0007] Die Möglichkeit einer korrekten Ausrichtung der
VÜGs vor Beginn der Verkehrsüberwachung und eine
wiederholbare Kontrolle der vorgenommenen Ausrich-
tung einschließlich einer eventuellen Korrektur einer De-
justierung ist eine Voraussetzung für die Zulassung sol-
cher VÜGs.
[0008] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde ein
einfaches Verfahren zu finden mit dem ein VÜG zur Fahr-
bahnoberfläche ausgerichtet werden kann.
[0009] Dabei soll die Kamera als in Längsrichtung der
Fahrbahn ausgerichtet gelten, wenn die Empfängerma-
trix der Kamera, auf der die Kameraachse senkrecht
steht, senkrecht zur Fahrbahnoberfläche verläuft und
nicht zu dieser geneigt ist. Die Kamera soll als in Quer-
richtung der Fahrbahn ausgerichtet gelten, wenn die
Empfängermatrix nicht gegenüber der Fahrbahnoberflä-
che verdreht ist, das heißt die Zeilen der Empfängerflä-
che müssen auf einer Linie parallel zur Fahrbahnober-
fläche verlaufen.
[0010] Diese Aufgabe wird mit einem Verfahren zur
Ausrichtung und Kontrolle der Ausrichtung eines Ver-
kehrsüberwachungsgerätes (VÜG) mit einem Messsen-
sor und einer hierzu fest angeordneten Kamera gelöst,
indem das VÜG und damit die Kamera zur Fahrbahn
positioniert und mit Augenmaß so ausgerichtet wird, dass
die Neigung der Kamera zur Fahrbahnoberfläche mög-
lichst gering ist, anschließend mehrere aufeinanderfol-
gende Abbildungen eines den Objektbereich der Kamera
durchfahrenden Fahrzeuges erstellt werden, aus minde-
stens zwei Abbildungen die Lage einer Ist-Horizontlinie
HL ist errechnet und diese in nachfolgende Abbildungen
projiziert wird, wobei die Kamera solange verkippt wird,
bis in den nachfolgenden Abbildungen die projizierte Ist-
Horizontlinie HL ist entsprechend einer vorgegebenen
Soll-Horizontlinie HL soll verläuft, womit die Kamera zur
Fahrbahnoberfläche ausgerichtet ist.
[0011] Vorteilhaft wird die Ist-Horizontlinie HL ist er-
rechnet, indem der Fluchtpunkt PF von in der Fahrtrich-
tung RF verlaufenden, aus wenigstens zwei Abbildungen
gebildeten Geraden sowie der Fluchtpunkt PQ von in ei-
ner hierzu senkrechten Querrichtung RQ verlaufenden,
aus wenigstens einer Abbildung gebildeten Geraden er-
mittelt und die Fluchtpunkte PF und PQ miteinander durch
eine Gerade verbunden werden, welche die Ist-Horizont-
linie HL ist präsentiert.
[0012] Zur Bildung von in Fahrtrichtung verlaufenden
Geraden werden vorteilhaft ausgewählte Punkte an ei-
nem abgebildeten Fahrzeug, in wenigstens zwei zeitlich
aufeinanderfolgend erstellten Abbildungen miteinander
verbunden und zur Bildung von in Querrichtung verlau-
fenden Geraden werden vorteilhaft wenigstens zwei aus-
gewählte Punkte in einer Abbildung, die sich in gleicher
Höhe an einem abgebildeten Fahrzeug befinden, mitein-
ander verbunden.
[0013] Das Verkippen der Kamera mittels eines am
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VÜG vorhandenen Verkippmechanismus kann manuell
eingeleitet erfolgen, während der Bediener die Lageän-
derung der Ist- Horizontlinie in der Abbildung visuell an
einem Display, auf dem die Abbildungen dargestellt wer-
den, verfolgt.
[0014] Alternativ hierzu kann das Verkippen der Ka-
mera mittels eines am VÜG vorhandenen Verkippme-
chanismus automatisch eingeleitet erfolgen, indem die
Lageänderung der Ist-Horizontlinie rechentechnisch er-
fasst wird und Abweichungen von der Soll-Horizontlinie
als Regelgröße für motorische Antriebe des Verkippme-
chanismus genutzt werden.
[0015] Es ist von Vorteil wenn erst die Kamera um ihre
Kameraachse gedreht wird bis die Ist-Horizontlinie zur
Soll-Horizontlinie parallel ausgerichtet ist und anschlie-
ßend die Kameraachse und damit die Kamera vertikal
verkippt wird, wobei die Ist-Horizontlinie zur Soll-Hori-
zontlinie hin verschoben wird, bis sie mit ihr zur Deckung
kommt.
[0016] Um das erfindungsgemäße Verfahren durch-
führen zu können, muss das VÜG eine Kamera umfas-
sen.
[0017] Dabei kann es sich um eine Kamera handeln
die selbst den Messsensor des VGÜ darstellt, die das
VÜG zusätzlich zu einem Messsensor zur Dokumenta-
tion von Messsituationen aufweist oder die
ausschließlich zum Zwecke der Ausrichtung des VÜG
an diesem vorgesehen ist.
[0018] Erfindungsgemäß wird der Messsensor ausge-
richtet indem die mit ihm fest verbundene Kamera aus-
gerichtet wird. Das heißt der Messsensor und die Kamera
werden vorzugsweise bereits werksseitig so zueinander
justiert, dass der Messsensor zur Fahrbahn bestim-
mungsgemäß ausgerichtet ist, wenn die Kamera ausge-
richtet ist. Sie gilt dann als ausgerichtet wenn deren Emp-
fängermatrix, die in der Bildebene des Kameraobjektives
steht, senkrecht zur Fahrbahnoberfläche steht und deren
Zeilen parallel zur Fahrbahnoberfläche verlaufen, womit
die Kamera zur Fahrbahnoberfläche weder geneigt noch
gegenüber dieser verdreht angeordnet ist.
[0019] Wenn die Kameraachse in Fahrtrichtung aus-
gerichtet ist, dann ist eine Neigung der Empfängermatrix
zur Fahrbahnoberfläche als Neigung in Fahrtrichtung
und eine Verkippung deren Zeilen als Neigung in Quer-
richtung zu verstehen.
[0020] Erfindungsgemäß erfolgt die Ausrichtung in-
dem aus mindestens zwei aufeinanderfolgenden Abbil-
dungen eines den Objektbereich der Kamera durchfah-
renden Fahrzeuges die Lage einer Ist-Horizontlinie HL ist
ermittelt wird, diese in die Abbildung projiziert und die
Kamera anschließend verkippt wird, währenddessen aus
weiteren Abbildungen die Ist-Horizontlinie HL ist wieder-
holt neu berechnet und projiziert wird, bis in einer nach-
folgenden Abbildung die projizierte Ist-Horizontlinie HL ist
parallel zur Bildkante in Zeilenrichtung, die Abbildung
halbierend, entsprechend der Lage einer Soll-Horizont-
linie HL soll, verläuft. Erfolgt die Justierung unter visueller
Beobachtung der Lageänderung der Ist-Horizontlinie ist

es von Vorteil, wenn in die Abbildung eine Soll-Horizont-
linie eingeblendet wird, auf die die Ist-Horizontlinie zur
Deckung gebracht wird.
[0021] Die Abbildungen und folglich die Projektion der
Horizontlinien in die Abbildungen muss nicht zur Anzeige
gebracht werden, sondern die Justierung kann auch al-
lein durch rechentechnische Verarbeitung von als Abbil-
dungen zu verstehenden Bilddateien und eine davon ab-
hängige Ansteuerung eines Verkippmechanismus erfol-
gen.
[0022] Anhand der Zeichnung wird das Verfahren im
Folgenden an einem Ausführungsbeispiel näher erläu-
tert.
[0023] Es zeigen:

Fig. 1 Prinzipskizze zur Ermittlung der Ist-Horizont-
linie

Fig. 2a zwei überblendete Abbildungen, erstellt mit ei-
ner Kamera die um die x- und die z-Achse ver-
kippt ist

Fig. 2b zwei überblendete Abbildungen, erstellt mit ei-
ner Kamera die nur um die x-Achse verkippt ist

Fig. 2c zwei überblendete Abbildungen, erstellt mit ei-
ner Kamera die korrekt ausgerichtet ist

Fig. 3a drei Abbildungen zur Erläuterung einer vorteil-
haften Kontrolle der korrekten Ausrichtung der
Kamera

Fig.3b eine Abbildung zur Erläuterung einer weiteren
vorteilhaften Kontrolle der korrekten Ausrich-
tung der Kamera

[0024] Mit dem erfindungsgemäßen Verfahren soll ein
VÜG, genauer dessen Messsensor 3 zur Fahrbahnober-
fläche ausgerichtet werden. Zu diesem Zweck ist das
VÜG mit einer Kamera 1 ausgestattet, die fest mit dem
Messsensor 3 verbunden ist, sofern der Messsensor 3
nicht selbst eine Kamera 1 ist.
[0025] Zur Erläuterung eines Ausführungsbeispiels ist
in Fig. 1 eine Prinzipskizze gezeigt, in der von einem den
Objektbereich einer Kamera 1 durchfahrenden Fahrzeug
das vordere Fahrzeugkennzeichen 2 in zwei zeitlich
nacheinander erstellten Abbildungen gezeigt sind. Dabei
ist das VÜG und damit die Kamera 1 so zur Fahrbahn
positioniert, dass die Kameraachse 1.1 horizontal be-
trachtet einen vorgegebenen Kamerawinkel φK, z.B. von
20°, mit der Fahrtrichtung RF einschließt und mit Augen-
maß so ausgerichtet ist, dass ihre Neigung zur Fahr-
bahnoberfläche möglichst gering ist.
[0026] Es werden jetzt von einem den Objektbereich
der Kamera 1 durchfahrenden Fahrzeug zeitlich nach-
einander mehrere Abbildungen erstellt, mit Hilfe derer
die Lage der Ist-Horizontlinie HL ist ermittelt wird.
[0027] Die Ist-Horizontlinie HL ist wird errechnet indem
der Fluchtpunkt PF von in der Fahrtrichtung RF verlau-
fenden, aus wenigstens zwei Abbildungen gebildeten
Geraden sowie der Fluchtpunkt PQ von in einer hierzu
senkrechten Querrichtung RQ verlaufenden, aus wenig-
stens einer Abbildung gebildeten Geraden ermittelt und
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die Fluchtpunkte PF und PQ miteinander durch eine Ge-
rade verbunden werden, welche die Ist-Horizontlinie
HL ist präsentiert.
[0028] Die Ist-Horizontlinie HL ist präsentiert die reale
Lage der Horizontlinie. Sie verläuft nur dann mittig durch
und parallel zu den Längskanten einer Abbildung eines
Objektfeldes, wenn die Kamera nicht zur Fahrbahn ge-
neigt oder gegenüber der Fahrbahn verdreht ist.
[0029] Eine mittig und parallel zu den Längskanten ei-
ner Abbildung verlaufende Linie soll als Soll-Horizontlinie
HL soll verstanden werden. Sie präsentiert die reale Lage
der Horizontlinie in der Abbildung, wenn die Kamera kor-
rekt ausgerichtet ist.
[0030] Die genannten Geraden verlaufen in einem Be-
reich der die x-z-Ebene einschließt, die sich senkrecht
zur Zeichenebene erstreckt. Für eine anschauliche Er-
läuterung wurde diese in Fig. 1 in die Zeichenebene pro-
jiziert, in der gleichzeitig der Rahmen einer Abbildung in
der x-y-Ebene dargestellt ist.
[0031] Um Geraden zu bilden, die in Fahrtrichtung ver-
laufen, können theoretisch die Bilder eines beliebig aus-
gewählten Punktes an einem Fahrzeug, in wenigstens
zwei zeitlich aufeinanderfolgend erstellten Abbildungen
miteinander verbunden werden.
[0032] Um Geraden zu bilden, die in Querrichtung ver-
laufen, können zwei oder mehr ausgewählte Punkte in
einer Abbildung, die sich in gleicher Höhe an einem Fahr-
zeug befinden, miteinander verbunden werden. Gleiches
kann mit Punkten einer weiteren Abbildung erfolgen, um
die Lage des ermittelten Fluchtpunktes zu präzisieren.
[0033] Praktisch wird man hierzu Punkte verwenden
mit einer typischen und hohen Reflektivität bzw. Strah-
lungsintensität, z. B. von Kennzeichen oder Scheinwer-
fern.
[0034] Je mehr Geraden gebildet werden, desto ge-
nauer kann aus der Vielzahl der entstehenden Schnitt-
punkte die Fluchtpunkte PF und PQ errechnet werden.
Wege zur Errechnung der beiden Fluchtpunkte PF und
PQ, bezogen auf ein rechtwinkliges x-y-z-Koordinaten-
system, welches durch die Zeilen und Spalten der Emp-
fängermatrix der Kamera 1 definiert ist, sind dem Fach-
mann bekannt und sind nicht Gegenstand der Erfindung.
[0035] Durch die beiden Fluchtpunkte PF und PQ wird
nun eine Gerade gelegt. Diese repräsentiert die Ist-Ho-
rizontlinie HL ist und wird in nachfolgend erzeugte Abbil-
dungen eingeblendet.
[0036] Aus der Lage der eingeblendeten Ist-Horizont-
linie HL ist in der Abbildung, genauer deren Relativlage
zu einer Soll-Horizontlinie HL soll kann auf die Fehlaus-
richtung der Kamera 1 geschlossen werden.
[0037] Liegt die Ist-Horizontlinie HL ist nicht parallel zur
Längsseite (x-Richtung) der Abbildung bzw. zur Soll-Ho-
rizontlinie HL soll, so ist die Kamera 1 gegenüber der Fahr-
bahnoberfläche verdreht. Liegt die Horizontlinie in der
oberen Hälfte der Abbildung, dann ist die Kamera zur
Fahrbahnoberfläche geneigt und zwar so, dass sie von
der Fahrbahnoberfläche wegschaut. Ist sie in der unteren
Hälfte abgebildet, dann ist die Kamera ebenfalls zur

Fahrbahnoberfläche geneigt und schaut in die Fahr-
bahnoberfläche.
[0038] Verläuft die Horizontlinie parallel zur Längssei-
te und in der Mitte der Abbildung, dann ist die Kamera
korrekt ausgerichtet.
[0039] Vorteilhaft kann aus der Lage des Fluchtpunk-
tes PF bei korrekt ausgerichteter Kamera 1, der Kame-
rawinkel φK bestimmt werden, den die Kameraachse 1.1
horizontal mit der Fahrtrichtung RF einschließt. Hierzu
wird aus der Position des Fluchtpunktes PF der Kame-
rawinkel φK gemäß der Rechenvorschrift: arccos ((PF/
Bildbreite in Pixel - 1/2) cos (1/2 Kameraöffnungswinkel)
näherungsweise bestimmt.
[0040] Die Justierbewegungen der Kamera können
mittels eines am VÜG vorhandenen Verkippmechanis-
mus, manuell eingeleitet, ausgeführt werden, während
der Bediener die Lageänderung der Ist- Horizontlinie in
der Abbildung visuell an einem Display, auf dem die Ab-
bildungen dargestellt werden, verfolgt.
[0041] Sie können auch automatisch eingeleitet erfol-
gen, indem die Lageänderung der Ist-Horizontlinie re-
chentechnisch erfasst wird und Abweichungen von der
Soll-Horizontlinie als Regelgröße für motorische Antrie-
be des Verkippmechanismus genutzt werden.
[0042] Da der mit der Kamera festverbundene
Messsensor den Justierbewegungen der Kamera folgt,
ist auch der Messsensor ausgerichtet, wenn die Kamera
ausgerichtet ist und kann in dieser eingenommenen Po-
sition fixiert werden. Die Stabilität der Justierung kann
manuell oder automatisch z. B. zum Beginn eines jeden
neuen Messzyklus geprüft werden.
[0043] In den Fig. 2a-2c sind jeweils zwei sich überla-
gernde Abbildungen eines PKWs, die mit einem gleichen
Zeitabstand jedoch mit unterschiedlich ausgerichteten
Kameras aufgenommen wurden, gezeigt.
[0044] Entsprechend Fig. 2a ist die Kamera 1 zur Fahr-
bahnoberfläche hin geneigt und gegenüber der Fahr-
bahnoberfläche verkippt, so dass die eingeblendete Ist-
Horizontlinie HL ist unterhalb der Soll-Horizontlinie HL soll
und zu dieser verkippt verläuft. Indem die Kamera 1 um
die Kameraachse 1.1 gedreht wird, wird die Ist-Horizont-
linie HL ist, die wie beschrieben aus dabei erstellten Ab-
bildungen ermittelt wird, zur Soll-Horizontlinie HL soll par-
allel ausgerichtet. Anschließend erstellte Abbildungen
entsprechen einer Darstellung in Fig. 2b. Die Ist-Hori-
zontlinie HL ist verläuft jetzt parallel und unterhalb zur
Soll-Horizontlinie HL soll.
[0045] Die Kameraachse 1.1 und damit die Kamera 1
wird jetzt vertikal verkippt, wobei die Ist-Horizontlinie
HL ist die wie beschrieben aus dabei erstellten Abbildun-
gen ermittelt wird, zur Soll-Horizontlinie HL soll hin ver-
schoben wird, bis sie mit ihr zur Deckung kommt. An-
schließend erstellte Abbildungen entsprechen einer Dar-
stellung in Fig. 2c.
[0046] Das beschriebene Verfahren kann zur Ausrich-
tung eines VÜG aber auch zur Kontrolle der Einhaltung
der Ausrichtung durchgeführt werden.
[0047] Eine Kontrolle der Ausrichtung kann vorteilhaft
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auch durch eine visuelle Kontrolle der Lage eines Fahr-
zeuges in aufeinanderfolgenden Abbildungen beim
Durchfahren eines Objektbereiches der Kamera erfol-
gen.
[0048] Gemäß einer ersten Variante, wird auf einem
Display, auf dem ein Bediener die Durchfahrt beobachten
kann, eine Mittellinie parallel zur Längsseite des Displays
und damit parallel und mittig zur Empfängermatrix ein-
geblendet. Während der Durchfahrt eines Fahrzeuges
wird jetzt die Ortsveränderung eines Punktes am Fahr-
zeug beobachtet, der bei Eintritt in den Objektbereich auf
dieser Mittellinie abgebildet wird. Bewegt sich dieser
Punkt während der gesamten Durchfahrt auf der Mittel-
linie, so kann daraus geschlossen werden, dass die Ka-
mera korrekt zur Fahrbahn ausgerichtet ist.
[0049] Fig. 3a zeigt drei Abbildungen eines den Ob-
jektbereich einer Kamera 1 durchfahrenden Fahrzeugs
zu drei aufeinanderfolgenden Zeitpunkten. Als zu beob-
achtender Punkt, im weitesten Sinne, wurde hier ein Sei-
tenspiegel ausgewählt, der während der Durchfahrt stets
auf der Mittellinie abgebildet wurde.
[0050] Gemäß einer zweiten Variante, wird auf einem
Display, bei der Durchfahrt eines Fahrzeuges beobach-
tet, ob Fahrzeugkanten oder Bauteile, die in gleicher Hö-
he am Fahrzeug verlaufen, parallel zur Mittellinie oder
einer hierzu parallel eingeblendeten Linie verlaufen.
Werden diese Fahrzeugkanten unter einem Winkel zur
Mittellinie abgebildet, so ist das ein Hinweis auf eine
Querverkippung.
[0051] Fig. 3b zeigt eine Abbildung eines Fahrzeuges,
dessen ausgewählte Fahrzeugkanten bzw. gleiche Bau-
teile in gleicher Höhe am Fahrzeug parallel zur Längs-
kante der Abbildung und damit parallel zur Mittellinie ver-
laufen.

Bezugszeichenliste

[0052]

1 Kamera
1.1 Kameraachse
φK Kamerawinkel
2 Fahrzeugkennzeichen
3 Messsensor

VÜG Verkehrsüberwachungsgerät
HL soll Soll-Horizontlinie
HL ist Ist-Horizontlinie
PF Fluchtpunkt von in Fahrtrichtung verlaufenden

Geraden
RF Fahrtrichtung
PQ Fluchtpunkt von in Querrichtung verlaufenden

Geraden
RQ Querrichtung, senkrecht zur Fahrtrichtung ver-

laufend

Patentansprüche

1. Verfahren zur Ausrichtung und Kontrolle der Aus-
richtung eines Verkehrsüberwachungsgerätes
(VÜG) mit einem Messsensor (3) und einer hierzu
fest angeordneten Kamera (1), bei dem das VÜG
und damit die Kamera (1) zur Fahrbahn positioniert
und mit Augenmaß so ausgerichtet wird, dass die
Neigung der Kamera (1) zur Fahrbahnoberfläche
möglichst gering ist, anschließend mehrere aufein-
anderfolgende Abbildungen eines den Objektbe-
reich der Kamera (1) durchfahrenden Fahrzeuges
erstellt werden, aus mindestens zwei Abbildungen
die Lage einer Ist-Horizontlinie (HL ist) errechnet
wird, diese in nachfolgende Abbildungen projiziert
wird, wobei die Kamera (1) solange verkippt wird,
bis in den nachfolgenden Abbildungen die projizierte
Ist-Horizontlinie (HL ist) entsprechend einer vorgege-
benen Soll-Horizontlinie (HL soll) verläuft, womit die
Kamera (1) zur Fahrbahnoberfläche ausgerichtet ist.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet,
dass die Ist-Horizontlinie (HL ist) errechnet wird, in-
dem der Fluchtpunkt (PF) von in der Fahrtrichtung
(RF) verlaufenden, aus wenigstens zwei Abbildun-
gen gebildeten Geraden sowie der Fluchtpunkt (PQ)
von in einer hierzu senkrechten Querrichtung (RQ)
verlaufenden, aus wenigstens einer Abbildung ge-
bildeten Geraden ermittelt und die Fluchtpunkte (PF)
und (PQ) miteinander durch eine Gerade verbunden
werden, welche die Ist-Horizontlinie (HL ist) präsen-
tiert.

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet,
dass zur Bildung von in Fahrtrichtung verlaufenden
Geraden, ausgewählte Punkte an einem abgebilde-
ten Fahrzeug, in wenigstens zwei zeitlich aufeinan-
derfolgend erstellten Abbildungen miteinander ver-
bunden werden und zur Bildung von in Querrichtung
verlaufenden Geraden, wenigstens zwei ausge-
wählte Punkte in einer Abbildung die sich in gleicher
Höhe an einem abgebildeten Fahrzeug befinden mit-
einander verbunden werden.

4. Verfahren nach einem der Ansprüche 1-3, dadurch
gekennzeichnet,
dass das Verkippen der Kamera (1) mittels eines
am VÜG vorhandenen Verkippmechanismus manu-
ell eingeleitet erfolgt, während der Bediener die La-
geänderung der Ist-Horizontlinie (HL ist) in der Abbil-
dung visuell an einem Display, auf dem die Abbil-
dungen dargestellt werden, verfolgt.

5. Verfahren nach einem der Ansprüche 1-3, dadurch
gekennzeichnet,
dass das Verkippen der Kamera (1) mittels eines
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am VÜG vorhandenen Verkippmechanismus auto-
matisch eingeleitet erfolgt, indem die Lageänderung
der Ist-Horizontlinie (HL ist) rechentechnisch erfasst
wird und Abweichungen von der Soll-Horizontlinie
(HL soll) als Regelgröße für motorische Antriebe des
Verkippmechanismus genutzt werden.

6. Verfahren nach einem der vorgenannten Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet,
dass die Kamera (1) um ihre Kameraachse (1.1)
gedreht wird bis die Ist-Horizontlinie (HL ist), zur Soll-
Horizontlinie (HL soll) parallel ausgerichtet ist und an-
schließend die Kameraachse (1.1) und damit die Ka-
mera (1) vertikal verkippt wird, wobei die Ist-Hori-
zontlinie (HL ist), zur Soll-Horizontlinie (HL soll) hin
verschoben wird, bis sie mit ihr zur Deckung kommt.
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